Sistema de Formacion de
Grua Torre

Basado en Simulacion




LSYIVI

Laboratorio de Simulacion y Moedelado
Instituto Interuniversitario- de Rob otica

= Objetivo: Ofrecer soluciones a las demandas de la
sociedad

= |+[D+|; Obtencion de tecnologias potentes y asequibles

para poder responder a estas demandas
Formacion en Prevenci on de Riesgos Laborales

= Amplia expenencia en simulaci on para entrenamiento
Gruas pertuarias y de obra civil
\/ehicules poriuaries
Simuladeres de conduccion de autemovil vy de tranvia
Simulacion de sistemas complejos, terreno, etc.
Platafermas de movimiento
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Desarrelios de LSyM
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PDesarrelios de LSy

Frame rate: 11.211




Hardware

= Sistemas basados
en PC

= Capacidad para
aulas de
formacion

= Empleo
PIOYECtores
estandar

= Gama alta para

vehiculos




Ventajas de la simulacion

Evitar y concienciar sobre los riesgos laborales
= Peligrosidad de las tareas
= |nexperiencia del usuario
= Disefo de situaciones arriesgadas para aprender a evitarlas

Decremento de los costes de formacion
= Nila maquina real; niisurenterno, se dedican a tareas de formacion
= [ a maquina real no sufre por su uso inexperto
= | ajornada de formacion siempre tiene exito
= Se pueden formar de forma simultanea a un gran AUMEero persenas
Incremento en la proeductividad - Ejercicios con un alio: valer did actico
= Capacidad de repreduccion de entornes ostiles y todas las veces gque se quiera
= Jralbaje con maguinaria averiada
=  Disenos instriuccionales amigables: de facil a dificil
Seguimiente Yy Evaluaci on auten atica
= Capacidad para registrar usuaries Y ejercicios (Seguimiento de los alumnes)
= Capacidadide repreduccion (debriefing) para un analisis a poesteriori
= Elaboracion de infermes eobjetives, y fiables
= Empleo en fases de aprendizaje, reciclaje o evaluacion




Sistema Integrado: para formacion V
entrenamiento
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El sistema de simulacion

= El Sistema de Simulacion permite realizar las diferentes
tareas que el usuario encontrara en la grua real, tales como

Enganche y desenganche de cargas
Utilizacion de porta-palés

Diferentes tipos de cargas
Protecoles de inicio y fin de jernada Video 2 (volada)
Tareas de mantenimiento Yy prevencion
Consulta del diagrama de cargas
Tralbaje con senalista

Video 1 (mandos)

Video 3 (obstaculos)




Fermacion en prevencion de
resgos

= Uso de las practicas correctas para la
prevenci on de riesgos laborales

Disenos siguiendo la normativa vigente

Tareas destinadas a la prevencion de riesgos
Obligateriedad de utilizacion de E.P.I.s

EXpPOSIcion a sitliacienes anresgadas

Registro y evaluacion delas las aceciones Irregulares

Video 4 (EPISs)




El usuario se involucra

= Se reproduce un entorno de trabajo real

Adquirir los habitos adecuados

Conocer y respetar la normativa de prevenci 6n de riesgos
laborales

Sustituir horas de formacion en la grua real por horas de
simulacion

= COmo se consigue?

Modelos dinamicos avanzades (maguinaria, avatares, colisiones)
Simulacion de condiciones atmosfericas

Simulacion de cargas, con posibilidad de caida de la misma
Simulacion;de averias y de los limites de capacidad de carga
lirabaje con sefialista y con asistente de carga

Utilizacion de lhetoneras reales

Video 5 (senalista y movimiento de la carga)




Gestion Yy evaltiacion de
usuarios

= Se emplea una BD de usuarios

= Datos personales
= Hjstorico de los ejercicios
= |nformes de evaluacion

= [ a BD es compartida por tedes les puestes
de instruceion




Gestion de Informes

= \/isualizacion de informes de los ejercicios realizados

= Contienen la informaci on mas relevante sobre la realizacion
del ejercicio

= Sacan una nota de forma automatica
= Se realizan a guste del fermador

NO APTO - 0.3




La tltima tecnoloegl Ia a st
alcance

= s un compromiso del Laboratorio de
Simulacion y Modelado

= Uso de sistemas computacionales actuales, basados
en Windows

\/ision Estereoscopica de tipo pasivo
Sistema de Captura de Movimiento
Sonidoe Estereofonico 3D

Sensorizacion de botoneras reales
= edelos personalizadoes
" Modelos inalambricos

Mantenimiento . reporte de errores telematico




Gracias por su atencion

Laboratorio de
Simulaci on 'y
Modelado

Instituto de Robotica
(Universicdad de Valencia)
Pol. La Coma s/n
46980 — Paterna
Valencia

Jelefono; 963 54 3564
Fax: 963 54 3550
URIL: http://robetica.UNV.es/ESYIV]
e-mall: Isym@rehetica.uv.es




